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Reconstruction                    
   Sketch Nodes  10 17 13 5  29 8 9 12 11
   Reconstruct Time (ms)  6150 212 100 49  857 1003 148 100 89
Backward Analysis                    
   Samples  27125 42589 82590 33228  60253 59761 41647 41884 70668
   Bounding Box Diagonal  77.13 100.38 62.69 541.88  136.05 370.6 111.05 68.99 39.34
   Max. Distance (%)  5.69 9.03 7.02 2.91  5.95 4.68 7.78 6.02 7.85
   Mean Distance (%)  1.31 1.25 1.47 0.53  0.94 1.45 1.77 1.09 1.91
   Root Mean Square Error (%)  1.75 1.796 1.85 0.76  1.32 1.75 2.37 1.3 2.49
Forward Analysis                            
   Samples  24950 9502 12278 42935  50313 86790 21094 6805 29734
   Bounding Box Diagonal  189.97 385.34 199.05 594.28  258.28 402.1 302.62 239.66 123.14
   Max. Distance (%)  5.85 2.6 3.15 9.1  4.87 9.2 3.67 2.88 3.2
   Mean Distance (%)  2.57 0.55 0.65 2.57  1.19 2.87 0.97 0.61 0.85




























Reconstruction                            
   Sketch Nodes  18 18 18 18  18 18 18 18 18
   Reconstruct Time (ms)  21549 77845 39912 26418  20004 18844 37521 52896 32227
Backward Analysis                            
   Samples  26939 42008 77292 34007  60361 60274 42172 42124 61439
   Bounding Box Diagonal  203.188 337.9 201.43 558.32  257.05 314.5 243.03 216.37 112.8
   Max. Dist. (%)  9.35 11.4 9.88 9.96  10.05 7.46 9.92 11.07 10.92
   Mean Dist. (%)  3.1 3.6 3.02 2.53  3.73 2.56 3.83 2.82 4.32
   RMS (%)  3.84 4.4 3.83 3.05  4.3 2.89 4.37 3.5 5.12
Forward Analysis                            
   Samples  39501 56168 115150 48954  743608 69918 46885 59297 101164
   Bounding Box Diagonal  189.97 385.34 199.05 594.26  274.8 402.1 302.62 239.66 123.14
   Max. Dist. (%)  10.68 8.77 10.12 9.4  9.35 7.82 8.03 9.03 9.16
   Mean Dist. (%)  3.33 2.33 2.73 2.38  2.41 2.4 2.64 2.78 2.34









































































































































































































































      pt = faceIntersect(o, d, targetMeshes[i]‐>faces[j], i); 
      if (pt.x != 0 || pt.y != 0 || pt.z !=0)  
{  
// Make sure the zero vector was not returned 
        intersections.push_back(pt); 





























      temp = *childIter; 















      if (pointLineDistance(nearPts[i]) < lineEpsilon) 
      { 
        p[0] = nearPts[i].x; 
        p[1] = nearPts[i].y; 
        p[2] = nearPts[i].z; 
        testPts.push_back(p); 












                &cEstimator, 
                testPts, 








      projectDisc(ransacParameters); 
      return; 
    } 
  } 
  while (testPts.size() < nearPts.size()); 
 } 
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Appendix C  User Sketches 
This section presents the LIDAR point clouds and user sketches used to create 
the results seen in chapter 5. 
 
Figure C.1 – Balsam Poplar user sketch. 
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Figure C.2 – Bristlecone Pine user sketch. 
 
 
 
Figure C.3 – Coast Live Oak user sketch. 
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